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Az eldadas az elektromechanikai rendszerek modellezésének oktatdsat egységes energia
szemléletben a Hamilton-Lagrange formalizmuséara épitve mutatja be. A Lagrange-féle
dinamikat a skaldr energia mennyiségek alkalmazasa motivélta a mechanikai vektor jellegii
mennyiségek (erék, nyomatékok, impulzusok, perdiiletek) helyett. Ez lehetévé teszi az
altalanos koordinatak alkalmazasat a fizikai koordinatak helyett. Egy elektromechanikai
rendszer komponensei lehetnek energia tarolasara képes konzervativ elemek, vagy idotdl fiiggd
aktiv-, illetve energia disszipaciora képes passziv nem konzervativ elemek. A konzervativ
elemek tarolt energidja megadhatd az Un. kiegészitd-, vagy komplementer energiaval is, attol
fliggden, hogy az atmend (flow), vagy kereszt (effort) valtozot valasztjuk ismeretlennek. Az
elobbit szokas altalanositott sebességnek, az utobbit altalanositott potencialnak is nevezni. Ezek
iddszerinti integraljait rendre altalanositott koordindtanak, illetve altalanositott momentumnak
nevezzik. Egy rendszer konzervativ elemeiben tarolt energidit, illetve kiegészitd energiait a
Lagrange fliggvény tartalmazza. A nem konzervativ elemek vonatkozasaban virtualis munkakat
tudjuk felirni. A rendszer differencidl-egyenletrendszere skalar fiiggvények derivalasaval all
eld a Lagrange egyenlet alapjan.

Az eldadés egy elektromégneses szelep matematikai modelljét négy féle modon szarmaztatja:
elészor  altalanositott koordinatakkal, masodszor altalanositott momentumokkal, majd
harmadszor és negyedszer vegyesen alkalmazva az altaldnos koordinatdkat az 4ltalanositott
momentumokkal.
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Absztrakt: Az autoném jarmiivekben a kornyezetérzékelés kiemelt jelentéségii, ugyanis a
biztonsagos kozlekedéshez nélkiilozhetetlen a jarmii kdrnyezetének megbizhato ismerete
beleértve a statikus és dinamikus objektumokat. Itt fontosan tarjuk kiemelni a kiilonb6zo
tipusu szenzorok jelentdségét és az azok altal generalt adatok valos ideji feldolgozasanak
fontossagat.

Az eldadas a neuralis haldzatokon alapul6 3D objektum detektorok fobb jellemzdinek
bemutatasara fokuszal, kiilonos tekintettel a kamera-lidar fuzion alapulé megoldasokra. A
szenzor adatok reprezentdldsanak ismertetésén tilmenden az el6adas ugyancsak betekintést
alapul6 3D detektorok architektirajaba, valamint néhany példan keresztiil bemutatja a

detektorok miikodését.



